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Ohiert, Eberhard, 8520 Eriangen, DE 



Prufungsantrag gem. § 44 PatG 1st gestellt 
@ Grelferfureinen Industneroboter 



Bel einem Greifer fQr einen Industneroboter wird die 
Greifkraft der GreEfbacken (13, 14) durch vorgespannte Fe- 
dem (15) aufgebracht. 




BUNDESDRUCKEREI 10. 84 * 408 051/375 4/60 



- VPA 83 p 6 8 2 0 DE 

Patentansprttche 



Grelfer fUr einen Industrieroboter mit eingebautem 
Antrieb zur Bewegung zweler gelagerter Greiferbacken 
5 ztim Greif en von WerkstUcken gekennzeichnet durch f ol- 
gende Merkmale: 

a) mit ijeder Greif erbacke (13, 14) 1st eine drehbare 
Rolle (18, 19) verbtinden, 

b) die Rollen(18, 19) der belden Greiferbacken (13, 14) 
10 sind einander radial zugewandt imd gegeneinander 

diurch Fedem (15) verge spannt iind 

c) dtirch einen vom Antrieb (5) tangential zwlschen die 
Rollen (18, 19) schiebbaren Keil (7) ist der radiale 
Abstand der Rollen und der mit ihnen verbundenen 

15 Backen (13, 14) voneinander finderbar. 

2. Greif er nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, dafi der Keil (7) durch den 
Antriebskolben (4) eines pnetimatischen Linearantriebes 

20 (5) gebildet ist. 

3. Greif er nach Arispinich 1, dadurch ge- 

k en n z e i c h n e t, dafi der Keil (7) durch eine 
Peder stSndig gegen die Rollen (18, 19) gedrttckt ist* 
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Gralfer fllr elnen Indus trleroboter 

Die Erf Indung bezleht slch atif elnen Grelf er fUr elnen 
10 Industrleroboter mlt elngebauten hydraullachen oder 
pnexaaatlschen Antrleb zur Bewegtmg zweier gelagerter 
Grelf erbacken zum Grelf en von WerkstUcken. 

Grelfer fUr Industrleroboter slnd In den verschledensten 
15 AusfUhrungen bekannt (vgl. z.B. DE-AS 23 55 971, 
DE-OS 25 13 539 oder DE-PS 24 42 865). 

Bel pneiunatlschen oder hydraullschen Antrleben let die 
SchlleBkraft vom Druck des Mediums abh&nglg. Dlese 
20 Grelf erkSpfe haben slch sehr bewfthrt, slnd aber unter 
UmstSlnden, wenn es xim die Handhabung relatlv elnfacher 
und klelner WerkstUcke geht, relatlv aufwendlg hln- 
slchtllch der (Jberwachimg der Grelfkraft. AuBerdem 
fallt bel Druckausfall die Grelfkraft fort. 

25 

Die Aufgabe der vorllegenden Erf Indung besteht darln, 
elnen Zwelbackengrelfer zu schaffen, mlt dem auf eln- 
fache Welse elne deflnlerte Grelfkraft, Insbesondere 
zum Grelf en klelner Werkstttcke erzeugbar 1st, und der 
30 empf Indllche Telle auch bel Druckausfall slcher Im 
Griff behait. 

Dlese Aiifgabe wlrd erf Indungsgem&B durch folgende Herk- 
male gelSst: 

35 a) mlt Jeder Grelferbacke 1st elne drehbare Rolle ver- 
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b) die Rollen der beiden Grelferbacken sind einander 
radial zugewandt und gegeneinander durch Federn 
vorgespazmt tind 

c) durch einen vom Antrieb tangential zwischen die 
5 Rollen schiebbaren Keil ist der radiale Abstand 

der Rollen und der mit ihnen verbundenen Backen 
. voneinander finderbar. 

Hier wird also die Greifkraft durch die definierte 
10 Piederkraft erzeugt, whingegen der Antrieb durch den 
Antriebskeil die Offnung des Greif era entgegen der 
Federkraft bewirkt. 

Eine einfache Konstruktion ergibt sich, wenn der An- 
15 triebskolben eines pneumatischen Linearantriebes au£ 
der dem Zylinder abgewandten Seite gleichzeitig als 
Keil ausgebildet ist. 

Vorteilhafterweise hSlt ferner eine kleine Feder den 
20 Kolben inuner in BerUhrung ait den Rollen, so daB keine 
Bewegtingsschl&ge auftreten und der Keil sich nicht ver- 
drehen kann. 

Das vorstehend geschilderte Prinzip des Keilgreifers 
25 kann bei in Form von Zangengreifem drehgelagerten 
Backen oder bei als Parallelgreifem linear gleitend 
gelagerten Backen verwendet werden. 

Anhand eines in der Zelchnung dargestellten Ausftihrungs- 
30 beispiels sei die Erfindung nfiher erlSutertj 
es zeigen: 

Figur 1 einen Schnitt durch einen Parallelgreifer, 
Figur 2 einen Schnitt l&ngs der Linie II-II in Figur 1 , 
Figur 3 einen Schnitt IMngs der Linie III- III in Figur 
35 1, 

Figur 4 einen Schnitt durch einen Zangengreifer und 
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Figur 3 elne Drauf slcht auf den Zangengrelfer nach Fl- 
gur k. 

Wie aus Figur 1 ersichtlich, ist der Greifer 1 am Ende 
3 elnes schematlsch angedeuteten Roboterarms 2 angeordnet. 
Der Grelferobertell 3» In dessen Innenbohrung der An- 
triebskolben 4 elnes pnexmatlschen Linearantrlebes 5 
gefUhrt 1st, 1st radial schwlnunend und axial gegen Fe- 
derkraft verschiebbar In dem mlt dem Roboterarm 2 ver- 
10 bundenen Grelferuntertell 6 gelagert, Der axial In Rlch- 
tung des Doppelpfelles 11 bewegbare Kolben 4 1st an der 
dem Zyllnderraum abgewandten Selte als Kell 7 ausgebll- 
det. 

15 Auf dem Grelferobertell 3 slnd zwel Grelferbackenhalte- 
znmgen 8 In Doppelpfellrlchtung 10 verschiebbar auf Bol- 
zen 12 gefUhrt. Die Halterungen 8, 9 tragen die belden 
Backen 13 und 14, zwlschen die dann die zu haltenden 
WerkstUcke elngespannt warden. Durch elne Oder mehrere 

20 elngebaute Fedem 13 slnd beide Backenhalterungen 8, 9 
gegenelnander unter def Inlerter Vorspannting zusammenge- 
halten. 

An der Unterselte jeder Halterung 8, 9 slnd drehbar 
25 auf Bolzen 16, 17 Rollen 18 bzw. 19 gelagert, und zwar 
derart, daB Im geschlossenen Grelferzustand belde Rol- 
len 18, 19 annShemd radial anelnanderllegen, 

Zwlschen belde Rollen 18, 19 1st tangential der Kell 7 
30 des Antrlebskolbens 4 elnschlebbar und damlt der radl- 
ale Abstand der Rollen 18, 19 vonelnander und damlt 
auch der Abstand der Backenhalterungen 8, 9 In Rlchtung 
des Doppelpfelles 10 finderbar. 

35 Durch den Kell werden also die Grelferbacken 13, 14 
geBffnet, wohlngegen der SchlieBvorgang und die Halte- 
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kraft in definlerter Form durch die Fedem 15 bewirkt 
warden. 

Figuren k und 5 zeigen eine vergleichbare Konstruktion 
5 „it de« Unterschied, daB hier die Greiferbackenhalter 
20. 21 und damit die Greifertacken 13. 1^ nicht linear 
gegeneinander verschiebbar sind. sondem in Form einer 
Zange in BoUen 22. 23 drehgelagert sind. Auch hier 
trennt der als Keil 7 ausgebildete Kolben 4 pneu- 
10 matischen Linearantriebs die mit den Greiferbackenhal- 
tem 20, 21 verbundenen Rollen 18. 19, die durch ge- 
filhrte Fedem 24 gegeneinander vorgespannt sind. Gezeigt 
ist hier femer auch noch eine Feder 25. f 
4 und damit den Keil 7 stSndig gegen die Rollen 18, 19 
15 preat, um Verdrehungen des Keils und Bevegungsschldge 
zu verhindenie 

Anstelle eines pneumatischen Antriebes kann auch « in 
hydraulischer Oder gegebenenfalls anderer Antrieb tre- 
20 ten; wesentlich ist dabei immer das 

zip, daB Rollen durch einen Keil auseinandergedrtogt 
werien und die Greifkraft durch Fedem aufgebracht wird. 

3 Patentansprilche 
25 5 Figuren 
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FIG 2 



DE 33 22 142 



Page 8 of 8 



Vn.r:.^.-:--^" 3 3 22 U 2 

2/2 '^'83 P 68 200B 




FIG 5 



